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Arrangemang och forfarande for att medge urlaggning av en v9xel i en vaxellada 

10 UPPFINNINGENS BAKGRUND OCH KAND TEKNIK 

Uppfinningen avser ett arrangemang och ett forfarande for att medge urlaggning av en 
vMxel i en vaxellada enligt patentkravens 1 och 1 1 ingresser. 

1 5 I saraband med urlaggning av en vaxel i en vaxellada i ett fordon utan anvandning av 
en koppling Mr det viktigt att det rider ett momentlost tillstand i den ilagda vMxelns 
kuggingrepp. I annat fell resulterar en urlaggning av vaxeln i en d&lig vSxlingskomfort 
och i en lSngre vaxlingstid. I samband med en urlaggning av en vSxel, dk ett moment 
Sverfors i kuggingreppet, initieras dessutom en komfortstdrande svSngning i drivlinan. 

20 Det momentldsa tillstandet i vSxell&dan har har benMmnts s&som ett nollmoment. Ett 
nollmoment i vaxelladans kuggingrepp erhalls di motorn styr ut ett moment som ba- 
lanserar masstr5ghetsmomentet i drivlinan. F6r att erhSlla ett nollmoment maste mo- 
torns utstyrda moment aven balansera eventuella stokastiskt uppkommande moment. 
Sadana stokastiskt uppkommande moment uppstar i samband med kraftuttag fran mo- 

25 torn till hjMIpaggregat sasom klimatanlMggningar, kompressor m.m. Aven andra fakto- 
rer sasom hydraulisk instabilitet i motorns inspmtningsutrustning, svangningar i drivli- 
nan etc. gor det svart att bestMmma det erforderliga motormomentet. 

SE 502 807 visar ett forfarande fbr att styra en motors moment med syfte att erh&lla en 
30 nollmomentniva i en vSxelliida i samband med urlaggning av en vSxel. Har beraknas 
det motonnoment, som erfordras ffcr den specifika motorn, for att ett nollmoment ska 
eiMllas i vaxelladan. Motorn tillfors darefter en nfidv&ndig mBngd bransle for att till- 
handahalla det beraknade motormomentet. 

35 SE 504 717 visar en vidareutveckling av det ovan anffcrda forfarandet. Ut8ver berak- 
ningen av det erforderliga motormomentet f5r att ett nollmoment ska erh&Uas i vaxel- 




lSdan g5rs Mr aven en matning hos varje enskild vdxlingsprocess fvi att utvardera om 
det beraknade och utstyrda motonnomentet, i sarnband med urlaggningen av en vaxel, 
var korrekt. Om si inte var fallet sker, vid den efterfoljande vSxlingen, en korrigering 
av det beraknade momentet med ett varde som motsvarar felet vid den foreg&ende vax- 
5 eiuriaggningen, 

SE 507 436 visar ytterligare ett ftrferande fbr att medge korrigering av ett beraknat 
och utstyrt motonnoment H3r mats varvtalet hos vaxellSdans utgaende axel. Om axeln 
uppvisar en varvtalsandring omedelbart efter att en vaxel lagts ut kan konstateras att 
10 det inte rfidde ett nollmoment i vMxell&dan nSr vgxeln lades ur. I sidana fall sker en 
korrigering, vid en efterfbljande vaxling, av det beraknade motonnomentet med ett 
varde som ar relaterat till amplituden p& vaxelttdans utgaende axels varvtalsandring. 

SE 507 869 visar ett f&rfarande fSr styming av motormoment vid vaxling av ett for- 
15 don. Har mats torsionsvridningen hos fordonets drivaxlar som ett mitt pa det aktuella 
drivmomentet i vaxellidan. Ett aktuellt varde p& torsionsvridningen bestams genom 
signalbehandling av matsignaler avseende aktuellt motorvarvtal och drivhjulsvarvtal. 
Motoms moment justeras har tills torsionsvridningen 3r noli varefter en urlBggning av 
den ilagda vSxel utfors. 

20 

De ovan k fl nda fbrfarandena ar funktionella men erfbrdrar avancerade berakningar, 
som innefettar ett flertal ingaende parametral fBr att det motonnoment som svarar mot 
ett nollmoment i vaxellidan ska kunna bestammas. Det ar dock svSrt att bestamma det 
erforderliga motormoment da det kan variera med kraftuttagsbehovet hos olika hjalp- 

25 aggregat och andra faktorer sisom sv3ngningar i drivlinan. DarutSver ar det komplice- 
rat att tillf&ra bransle i en sddan mSngd s& att en motor exakt erhaller ett beraknat mo- 
tormoment, d& bLa. branslets kvalhet kan variera. De kanda fbrfarandena 3r aven rela- 
tivt tidskravande och det vore flnskvart att kunna reducera den tid det tar for att styra 
motonnomentet och detektera ett nollmoment i vaxellidan sa att den ilagda vaxeln kan 

30 iMggas nr. 

SAMMANFATTNING AV UPPFINNINGEN 

Syftet med foreliggande uppfinning ar att tillhandah&lla ett fttrfarande och ett arrange** 
35 mang vilka pS ett enkelt och tfflforlitligt satt tillhandab&Uer ett vasentligen nollmoment 




i en vSxeli&da si att en urlaggning av en vSxel medges utan anvandning av en topp- 
ling. 

Detta syfte uppnis med det inledningsvis namnda arrangemanget och forfarandct som 

5 kSnnetecknas av vad som anges i patentkravens 1 och 1 1 kannetecknande delar. Alia 
komponenter som ingir i en drivlina tillhandahaller en viss elastisk vridning med ett 
varde som ar xelaterat till det Sverforda drivmomentet. Di ett drivmoment Sverfdrs i 
drivlinan erhaller de komponenter som £r belagna fore den specifika komponenten och 
de komponenter som ar belagna efter den specifika komponenten i drivlinan dUnned en 

1 0 inbordes elastisk vridning i f5rhillande till varandra, Overfors ett positivt drivmoment 
erh&lls en inbordes vridning i den ena riktningen och iJverfBrs ett negativt drivmoment 
erhalls en inbSrdes vridning i den motsatta riktningen. D4 ett nollmoment rader i vax- 
ellidan sker siledes ingen inbordes vridning mellan de tng&ende komponenterna i 
drivlinan* Dfi en vaxel laggs in i vaxelladan rider ett nollmoment i vaxell&dans 

1 5 kuggingrepp. Genom att uppmata referensvarden avseende den fQrsta komponentens 
position och den andra komponentens position da en vSxei Wggs in i vHxeMdan erhalls 
information om den inbbrdes vinkeln mellan namnda komponenter d& ett nollmoment 
rider. Di en forare darefter indikerar ilaggning av en ny vSxel i vaxelladan efterstravas 
att iter uppratta denna inbordes vinkel hos komponenterna sa att en urlaggning av vBx- 

20 eln kan utforas med ett nollmoment i vaxelladan. Styrenheten initierar darvid en lamp- 
lig styrning av motorn ffcr att iter uppratta den forsta och den andra komponentens 
inbordes vinkel. Styrenheten mottar f&retradesvis vasentligen kontinuerligt parameter- 
varden avseende den £5rsta komponentens och den andra komponentens aktuella posi- 
tioner. Di parametervarden mottas som motsvarar komponenternas inbordes vinkel 

25 kan konstateras att ett nollmoment rider i vaxellidan och namnda vaxel kan ISggas nr. 

Enligt en f&redragen utffcringsfoim av f&religgande nppfinning innefattas namnda spe- 
cifika komponent i en koppling. Konventionella kopplingar har ofta en konstruktion 
som tillhandahiller en relativ stor elastisk vridning i forhillande till det dverfdrda 

30 drivmomentet. For att inte alltffir h6ga krav ska stMUas pi matnoggrannheten av kom- 
ponenternas positioner fir det lampligt att namnda specifika komponent tillhandahaller 
en relativt stor vridning i fBrhillande till overfSrt drivmoment. Med fSrdel ar namnda 
specifika komponent en kopplingslamell som medger en elastisk vridning mellan ett 
nav och en perifer deL Kopplingslameller innefattar i minga fall en fiSdrande infSst- 

35 ning mellan navet och den perifera delen. Den fjadrande infiistningen tillhandahiller 
ett icke linjSr fSrhillande mellan vridningens storlek och overf&rt drivmoment sa att en 
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relativt stor vridning mellan navet och den perifera delen aven erh&lls vid relativt sm& 
drivmoment Darmed stalls hSx inte speciellt hdga krav pa sensoremas matnoggrann- 
het. Om vridningsvinkeln hSr iate blir exakt 0° 8r det 5verf8rda drivmomentet 8nd& sH 
pass Utet att den ilagda vSxeln kan ISggas ur p& ett acceptabelt satt Storleken bos vrid- 

5 ningen i fSrhMlande till 6verf8rt drivmoment ar individuell fBr olika typer av kopp- 
lingslameller. I de fiesta fall Sr det mojligt att tiUhandahalla en elastisk vridningsvinkel 
av &tminstone + 8 P vid ett maximalt flverf&rt drivmoment. Eftersom navet bar en val 
definierad styvhet som funktion av vridningsvinkeln uppstar har aven mdjligheten att 
bestamma det overSrda drivmoments varde. HSrvid kan kopplingslamellen utnyttjas 

1 0 sftsom en vridmomentgivare. 

Enligt en annan foredragen utfSringsfbrm av foreliggande uppfinning 3r den f6rsta 
sensorn inrattad att avkanna en fbrsta parameter som ar relaterad till ett svSnghjuls 
vridposition. SvSnghjulet som Sr fast ftJrbundet med motorns utgSende axel Sr en 

15 lamplig komponent i drivlinans forsta del fiir att avkanna ett s&dant fSrsta parameter- 
varde. Parametern kan vara en vasenlligen godtycklig m&tbar storhet som medger be- 
stamning av svanghjulets vridposition. Med fSrdel 8r den fSrsta sensorn en befintligt 
sensor f&r att avkanna motorns varvtal. FSr att bestamma motorvarvtalet anvands i 
manga fall en sensor som avkSnner svfinghjulets position. SvMnghjulets vridposition 

20 kan hSr bestSmmas med en noggrannbet av ±.0, 1 °. Med en sadan sensor eihalls en 
klart godtagbar matnoggrannhet aven fbr uppfinningens syfte. Genom att utnyttja en 
sidan redan befintlig sensor behSver ingen extra sensor appliceras i fordonet. Den 
andra sensor kan vara inrattad att avkSnna en andra parameter som Sr relaterad till vax- 
ell&dans utg&ende axels vridposition. Alternativt kan kardanaxeln eller nagon annan 

25 ISmplig komponent i drivlinans andra del utnyttjas. Med fordel 8r den andra sensorn en 
befintligt sensor fbr att avkSnna fordonets hastighet Aven h§r kan sSledes en redan 
befintlig sensor utnyttjas for att bestamma den andra komponentens vridposition. Dock 
maste aven denna andra sensorn ha kapacitet att kunna bestamma den andra kompo- 
nentens vridposition med en relativt stor noggrannget. I de fell inte en befintlig sensor 

30 utnyttjas kan den andra sensorn appliceras sa att den avkSnner vaxelladans ing&ende 
axels vridposition. Eftersom bida den fftrsta komponenten och den andra komponenten 
har Mr belagna p& samma sida om vSxell&dan behover styrenheten i detta fell inte ta 
hMnsyn till ilagd vSxel i vSxell&dan och kompensera for den relativa rOrelsen mellan 
den forsta och den andra komponenten. 
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Enligt en annan fbredragen utffcringsfonn av foreliggande uppfirming ar styrenheten 
inrattad att initiera en styrning av motoms utgdende moment for att 4tenq>pratta den 
forsta komponentens och den andra komponentens inbordes vinkel. Foretradesvis styrs 
brSnsletUlffcrsel for attjustera motoms utg&ende moment. Om ett positivt drivmoment 

5 ttverfSrs i drivlinan reduceras bransletillforseln till motoin och om ett negativt driv- 
moment overf&rs i drivlinan 6kas bransletillfifrseln till motom, Med fbrdel mottar styr- 
enheten vMsentligen kontinueriigt matvarden avseende den ffcrsta och den andra para- 
metern och den kan dSrvid relativt snabbt initiera en styrning av bransletillfSrseln s& 
att de fbrsta och andra komponenternas inbordes vridposition iter upprSttas. D4 s&dana 

10 parametervarden mottas kan saledes konstateras att ett nollmoment rider i vaxelladan. 
Med fbrdel ar styrenheten hMr inrattad att aktivera en vaxlingsmekanism for att lagga 
ur den ilagda vfixeln da den f&rsta komponentens och den andra komponentens inbor- 
des vinkel ater har upprSttats. Styrenheten kan h&rvid initiera en inledande aktivering 
av vaxlingsmekanismen redan innan ett nollmoment exhills sa att vaxlingsmekanismen 

1 5 vSsentligen omedelbart kan lagga ur vaxeln da ett nollmoment uppn&s. Med en s&dan 
uriaggning erh&lls en mycket snabb vSxlingsprocess. 



KORT BESKRTVN1NG AV RITNINGAKNA 



20 I det f&ljande beskrivs s&som ett exempel en foredragen utforingsform av uppfinningen 
med hanvisning till bifogade ritning, p& vilken: 

Fig. 1 visar schematiskt ett arrangemang enligt ft>religgande uppfirming, 

Fig. 2 visar en kopplingslamell med ett fjadrande nav, 

25 Fig. 3 visar schematiskt vridningsvinkeln mellan kopplingslamellens navs och 

perifera del som fiinktion av Sverfbrt drivmoment och 
Fig. 4 visar ett flSdesschema for ett forfarande enligt fSreliggande uppfinning. 

DETALJERAD BESKRIVNING AV FOREDRAGNA UTFORINGSFORMER AV 
30 UPPFINNINGEN 



Fig. 1 visar schematiskt valda delar av ett motorfordon. Motorfordonet drivs av en 
motor 1 som, exempelvis, kan vara en dieselmotor. Motoms 1 drivrorelser flverfftrs 
medelst en drivlina till fordonets drivhjul 2. Drivlinan innefattar en Mn motoin I ut- 
35 g&ende axel 3, ett svanghjul 4, en koppling 5, en ing&ende axel 6 till en stegvaxell&da 
7, en fran vaxelladan 7 utg&ende axel 8, en kardanaxel 9, en slutvaxel 10 och drivaxlar 
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1 1 som ar ffirbundna med fordonets drivhjul 2. Drivlinan innefattar en forsta del 3-4, 
som ar belagen fSre kopplingen S och en andra del 6-1 1 som ar belagen efter kopp- 
lingen S. I detta utforingsexempel Mr kopplingen 5 avsedd att manovreras i huvudsak 
endast vid start och stopp av fordonet. Kopplingen 5 ar saledes inte avsedd att man6v- 
5 reras vid vaxling av fordonet under f3rd. VSxlingen sker swedes med kopplingen 5 i 
ingrepp som en drivkraftSverfBrande forbindning mellan den f&rsta delen 3-4 av driv- 
linan och andra 6-11 delen av drivlinan. 

Fordonets vaxlingssystem innefattar en elektrisk styrenhet 12 som 8r inrSttad att er- 
1 0 Mlla information fran en forare, via en vaxelspak 1 3, nMr en vfixling av fordonet fins- 
kas. Styrenheten 12 Mr inrattad att i saraband med urlaggning av en vaxel aktivera en 
braiisleinsprutningsenhet 14 for att styra motorns 1 moment sa att ettnollmoment e> 
Mils i vfixell&dan 7, Nar ett nollmoment erhalls i vaxellidan 7 Sr styrenheten 12 inrat- 
tad att aktivera en vaxlingsmekanism 1 5 som lagger ui den i ingrepp varande vSxeln. 
15 Darefter reglerar styrenheten 12 inspmtningsm§ngden av brSnsle medelst branslein- 
sprutningsenheten 14 s&att motom 1 erh&Uer ett varvtal sa att vaxlingsmekanismen 1 5 
kan lSgga i en ny vaxel. 

Ett arrangemang fiJr att medge urlaggning av en vSxel i vfixell&dan 5 utan att manovre- 
20 ra kopplingen 5 innefattar en fiirsta sensor 1 6 som 2r inrattad att avkanna svanghjulets 
4 vridposition Pi och en andra sensor 17 som ar inrattad att avkMnna vSxell&dans utgS- 
ende axels 8 vridposition P 2 . Den flJrsta sensom 16 Mr med fordel en redan befintlig 
sensor som Sven har som uppgift att avkanna motorns 1 varvtal. Arrangemanget inne- 
fattar aven namnda styrenhet 12 som Mr inrattat att vHsentligen kontinuerligt mottaga 
25 matvarden avseende svSnghjulets 4 vridposition Pi och vaxelladans utgaende axels 8 
vridposition P2. Konventionella anordningar f&r att mSta motorvarvtalet kan bestSmma 
svSnghjulets 4 vridposition med en noggrannhet av ± 0,l p . Med f5rdel berSknar styr- 
enheten 12 svanghjulets 4 och vSxeMdans utg&ende axels 8 vridpositioner Pi, P 2 med 
en motsvarande noggrannhet. 



Fig. 2 visar en kopplingslamell 5a med ett nav 5b som ar inrattat att fflstas pi vfixellS- 
dans ingaende axel 6. Ett flertal fjadrar 5c, av vilka en kan ses i fig. 2, medger en fjad- 
rande elastisk vridning av navet 5b i forhallande till en perifer del 5d hos kopplingsla- 
mellen 5a. Den perifera delen 5d innefettar fiiktionsplattor som fir inrfittade att tryckas 
35 mot svanghjulet 4 dfi kopplingen 5 Sx i ett sammankopplat tillstand. Den relativa vrid- 
ningen mellan navet 5b och den perifera delen 5d ar beroende av det fiverforda driv- 
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moments T storlek. En vridmngsvinkel D av atminstone ± 8° kan erhallas for manga 
konventionella kopplingslameller 5a. I Fig. 3 visas principiellt hur vridningsvinkeln D 
kan variera med det overford drivmomentets T storlek. Kopplingslamellens 5a fjfidrar 
5c •tillhandahalter har en ^aderkarakteristik som medger en vasemligen linjar relation 
mellan vridningsvmkeb D och det overfdrda drivmomentet T da vridningsvinkel D ar 
mellan ± 4°. I detta vinkelomrade ger fjaorarna 5c upphov till en fjaderkonstant som 
tfflhandahaller en relativt mjuk fjfidring. I vridvinkelomradet ± 4° erhalls dfirror ett 
relativt stort vinkelutslaget D aven da sma drivmoment T overfdrs. Da vridningsvin- 
keln D ar stdrre fin 4° ger tjadrarna 5c emellertid upphov till en fjaderkonstant som 
tfflhandahlller en betydligt hardare fjadring. Aven om vridningsvinkel D inte alltid 
medges att styras sa att den blir exakt noil kommer det dverfbrda drivmomentet T vara 
s&pass litet sa att en ilagd vfixel alltid medges att Ifiggas ur pi ett icke komfortstorande 
sfitt. Med en sadan relation mellan vridningsvinkeln D och det overfdrda drivmomentet 
T stalls inte orimligt hoga krav pa sensorernas 16', 17 matnoggrannheL 

D& en ny vfixel lfiggs in i vfixelladan 5 rader saledes ett nollmoment i vSxelladan 7. 
Styrenheten 12 fir hfir inrattad att lagra de mottagna parametervfirden Pi och P 2 avse- 
ende svanghjulets 4 och vaxelladans utgaende axels 8 vridposhioner i form av refe- 
rensvfirden Pj^ef ochP^F . Dfirefter kan den inbordes vinkeln Aref mellan svfing- 
hjulet 4 och vaxettadans utgaende axel 8 beraknas och lagras dl ett nollmoment rader i 
vfixelladan 7. Under den efterfBljande driften av fordonet, med ilagd vfixel, mottar 
styrenheten 12 med v&sentligen kontinuerligt parametervarden Pi och P 2 avseende 
svanghjulets 4 och vfixelladans utgaende axels 8 aktuella vridposhioner . Med infor- 
mation om parametervfirdena Pi och P 2 berfiknar styrenheten 12 den aktuella vinkeln A 
mellan svanghjulet 4 och vfixelladans utgaende axel 8, sasom skulnaden mellan Pi och 
P 2 . Styrenheten tar hfir hansyn till skUlnaden i rotationshastighet mellan svanghjulet 4 
och vfixeMdans utgaende axel 8 p.g.a. ilagd vfixel i vfixelladan 7. Styrenheten 12 be- 
rfiknar dfirefter vridningsvinkeln D som skillnaden mellan A och Ajef. Eftersom 
kopplingslamellers nav 5b vanligtvis bar en val definierad styvhet som funktfon av 
vridningsvinkeln D, se Fig. 3, sa uppstar hfir aven mqjligheten att bestfimma det Gver- 
forda drivmoments T vfirde. KoppUngslamellen 5a fungerar har aven som en vridmo- 
mentgivare. 



Da en forare initierar ilfiggning av en ny vaxel, via vaxelspaken 1 3, berfiknas den aktu- 
ella vridningsvinkeln D pi ovan nfimnt sfitt. Med kfinnedom om den aktuella vrid- 
ningsvinkeln D initierar styrenheten 12 en lfimplig styming av bramleinspnitningsen- 




hetens 14 bransletillforsel. Den tillforda branslem&ngden regleras sa att vridningsvin- 
keln D snabbt styrs mot 0, d.v.s. den aktuella inbordes vinkel A styrs mot den lagrade 
inbordes vinkeln A.ref da ett nollmoment radde i vaxelladan 7. Da D bedoms vara 0 
rader vasentiigen ett nollmoment i vaxelladan 7 och styrenheten 12 akdverar vax- 
5 lingsmekanismen 1 5 som lagger ur den i ingrepp varande vaxeln. Darefter reglerar 
styrenheten 12 bransleinsprutningsmSngden medelst bra^leinsprutningsenheten 14 si 
att motorn 1 erhaller ett varvtal sa att vaxlingsmekanismen 15 kan lSgga i den nya vax- 
eln. 

10 Fig. 4 visar ett flfldesdiagram avseende ett forfarande for att styra vaxling av vaxella- 
dan 7. Vid 1 8, mats huvudsakligen kontinuerligt under drift av fordonet den forsta pa- 
rameterns varde Pi som Sr relaterad till svanghjulets 4 vridposition och den andra pa- 
rameterns vMrde P 2 som ar relaterad till vSxelladans utgaende axels 8 vridposition. Vid 
19, sker en ilSggning av en vaxel i vaxeMdan 7. 1 samband med USggning av vaxeln 

15 lagras information avseende den forsta parameterns varde Pi da vaxeln lades i. Detta 
parametervarde lagras som ett referensvarde Pi, rbf. Pa motsvarande sfitt lagras infor- 
mation avseende den andra parameterns varde P2 som ett referensvarde P 2 . ref da vax- 
eln lades i. Vid 20, bestSms med kannedom om Pi. ref och P 2 , ref den inbdrdes vinkeln 
A ref mellan svanghjulet 4 och vaxeUadans utgaende axel 6. Vid den inbordes vinkeln 

20 A ref rader saledes ett nollmoment ivaxelladan 7. 

Under drift av fomonet med den ilagda vaxeln berSknas, vid 21, den aktuella inbordes 
vinkeln A mellan svanghjulet 4 och vaxellldans utglende axel 8 med information om 
mottagna parametervSrden P t och P 2 . Vid 22, BestMms vridningsvinkeln D sasom 

25 skillnaden mellan aktuella inbdrdes vinkem A och lagrad inbordes vinkel A rbf- Styr- 
enheten 12 tar har hansyn till ilagd vaxel i vaxelladan for att bestamma skillnaden 
mellan det aktuella vinkelvardet A och det lagrade vinkelvHrdet A rbf- Vid 23, bestams 
det Overforda drivmoments vSrde T som saledes har en vSl definierad styvhet som 
funktion av vridningsvinkeln D. Drivmomentets vSrde T bestams, exempelvis, med 

30 vSrden firan en kurva som visas i Fig. 3 . 

Vid 24, mitierar fdraren, via vaxebpaken 13, att en ny vaxel ska lSggas i. Vid 25, be- 
rSknas den aktuella vridmngsvinkeln D, pa ovan nMmnt satt. Vid 26, regleras den tiU- 
forda brSnslemangden sa att vridningsvinkeln D styrs mot 0, Av.s. skillnaden mellan 
35 den aktuella inbdrdes vinkeln A mellan svanghjulet 4 och vaxelladans utgaende axel 8 
styrs mot den lagrade inbdrdes vinkeln A,ref. Med konventioneU teknik kan vridnings- 



vinkeln D bestammas med en noggrannhet av ± 0,1°- Da vridningsvinkeln D bedSms 
vara lika med 0° rader ett vasentligen noUmoment i vaxelladan 7. Vid 27 bedoms vrid- 
ningsvinkeln D vara lika med 0 och den i ingrepp varande vaxeln laggs ur. Darefter 
regleras insprutningsmangden av bransle sa att motom 1 erbiller ett varvtal sa att en ny 
vaxel kan lfiggas in i vaxelladan 7, vilket sker vid 19. Darefter iqyprepas fdrferandet for 
den ilagda vaxeln med nya referensvarden Pi, ref och P 2 . ref och en ny inbSrdes vinkel 
Arbf mellan svanghjulet 4 och vaxelladans ntgaende axel 6 bestams. 

Uppfinningen 8r pa intet sfitt begransad till den beskrivna utfbringsformen utan kan 
varieras fritt inom patentkravens ramar. Anvands sensorer 16, 17 som kan bestamma 
positionen hos komponenterna i drivlinan med en roycket hog noggrannhet kan Sven 
andra komponenter i drivlman an kopplingslamellen 5a utnyttjas d4 alia komponenter 
medgei en mer eller mindre elastiskt vridning da ett drivmoment overfbrs. 




Patentkrav 

1 . Arrangemang fdr att medge urlaggning av en vaxel hos en vaxeUada i ett fordon, 
varvid fordonet innefattar en motor (1) och en drivlina (3-11) med en forsta del (3-4) 

5 som hat en strMckning Mn motorn (1) till ett specifikt element (5a) i drivlinan och en 
andra del (6-1 1) som har en strackning fran namnda element (5a) till atminstone ett 
drivhjul (2) hos fordonet, varvid namnda element (5a) har en konstruktion som medger 
en elastisk vridning mellan drivlinans fdrsta del (3-4) och drivlinans andra del (6-1 1) 
da ett drivmoment dverfors i drivlinan och varvid arrangemanget innefattar en fdrsta 

10 sensor (16) som ar inrattad att avkanna posMonen (Pi) hos en forsta komponent (4) hos 
den fdrsta delen av drivlinan (3-4) och en andra sensor (17) som ar inrattad att avkanna 
positionen (P 2 ) hos en andra komponent (8) hos den andra delen av drivlinan (6-11), 
kannetecknat av att arrangemanget innefattar en styrenhet (12) som ar inrattad att lagra 
atminstone ett matvSrde som ar relaterat till den inbordes vinkeln (Aref) mellan den 

15 fdrsta komponentens (4) position (Pi^bf) och den andra komponentens (8) position 
(P 2|REF ) da en vaxel Wggs in i vaxelladan och inraera en styming sa att namnda inbor- 
des vinkel (Aref) mellan den fdrsta komponenten (4) och den andra komponenten (8) 
ater upprattas innan namnda vaxel laggs ur. 

20 2. Arrangemang enligt krav 1, irSmM*P. c knat av att namnda specifika element (5a) hme- 
fattas i en koppiing (5). 

3. Arrangemang enligt krav 2, Vsmu-teclmat av att namnda specifika element Sr en 
kopplingslamell (5a) som medger en elastisk vridning mellan ett nav (5b) och en peri- 

25 ferdel(5d)hoskopplingslamellen(5a). 

4. Arrangemang enligt krav 1, V annetecknat av att namnda element (5a) medger en 
elastisk vridning av atminstone + 8°. 

30 5. Arrangemang enligt nlgot av foregaende krav, kannetecknat av att den fdrsta sen- 
som (1 6) Sr inrattad att avkanna en fdrsta parameter (Pi) som ar relaterad till ett svang- 
hjuls (4) vridposition. 
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6. Arrangemang enligt nagot av foregaende krav, kannetecknat av att den forsta 
som (16) ar en befintligt sensor fdr att avkanna motorns (1) varvtal. 



* 
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7. Arrangemang enligt nagot av foregaende krav, kMnnetecknat av att den andra sen- 
som (17) Mr inrattad att avkSnna en andra parameter (P 2 ) som Mr relaterad till vMxella- 
dans (7) utgaende axels (8) vridposition. 

5 8. Arrangemang enligt nagot av foregaende krav, fcSnnetecknat av att den andra sen- 
sorn (17) Mr en befintligt sensor fthr att avkMnna fordonets hastighet 

9. Arrangemang enligt nagot av fSregaende krav, ^nnetecknat av att styrenheten (12) 
ar inrattad att initiera en styrning av motorns (1) utgaende moment for att ateruppratta 

10 den fdrsta komponentens (4) och den andra komponentens (8) inbordes vinkel (Aref) 
innan namnda vaxel lMggs ur. 

10. Arrangemang enligt nagot av foregaende krav, kannetecknat av att styrenheten (12) 
Mr inrattad att aktivera en vaxlingsmekanism (1 5) fdr att lagga ur den ilagda vfixem da 

1 5 den forsta komponentens (4) och den andra komponentens (8) inbordes vinkel (Aref) 
iter bar upprattats. 

1 1 . Forfarande for att medge uriaggning av en vaxel i en vaxellada (7) hos ett fordon, 
varvid fordonet innefattar en motor (1) och en drivlina (3-1 1) med en ©rsta del (3-4) 

20 som har en sttackning ftan motorn (1) till ett specifikt element (5a) i drivlinan och en 
andra del (6-1 1) som har en strackning fran nfimnda elementet (5) till atminstone ett 
drivhjul (2) hos fordonet, varvid namnda elementet (5a) har en konstruktion som med- 
ger en elastisk vridning mellan drivlinans forsta del (3-4) och drivlinans andra del (6- 
1 1) da ett drivmoment Sverfdrs i drivlinan och varvid fSrfarandet innefattar stegen att 

25 avkSnna positionen (Pi) hos en forsta komponent (4) hos den forsta delen av drivlinan 
(3-4) och en andra sensor (17) som Mr inrattad att avkatma positionen (P 2 ) hos en andra 
komponents (8) hos den andra delen av drivlinan (6-1 1), kannetecknat av stegen att 
lagra atminstone ett mStvarde som Mr relaterat till en inbordes vinkel (Aref) mellan den 
fdrsta komponentens (4) position (Pijef) och den andra komponentens (8) position 

30 (P23EF) da en vMxel lMggs in i vMxeUadan (7) och att initiera en styrning sa att namnda 
inbordes vinkel (Aref) mellan den fdrsta komponenten (4) och den andra komponenten 
(8) ater upprattas innan nMmnda vaxel lMggs ur. 
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12. Fdrfarande enligt krav 1 1, * fit™«*ecknat av att avkMnna en fdrsta parameter (Pi) 
som Mr relaterad till ett svMnghjuIs (4) vridposition. 
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13. Forfarande enligt krav 11 eller 12, irffanetedmat av att avkanna en andra parameter 
(P 2 ) som 8r relaterad tfll vaxellidans (7) utgaende axels (8) vridposftion. 

14. Forfarande enligt nagot av de foregaende kraven 11-13, kannetecknat av att styra 
motoms (1) utgaende moment for att ater upprStta den forsta komponentens (4) och 
den andra komponentens (8) inbordes vinkel (Are*) innan nSmnda vaxel laggs ur. 

15. Forfarande enligt nagot av de foregaende kraven 11-14, kannetecknat av att aktive- 
ra en vaxlingsmekanism (15) for att fcgga ur den ilagda vaxeln da den forsta kompo- 
nentens (4) och den andra komponentens (8) inbdrdes vinkel (Aref) &er har upprattats. 
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Rgmmnndra? 

Foreliggande uppfinning avser ett arrangemang och ett ftrfeiande for att medge ur- 
lMggning av en vaxel hos en vaxeilada i ett fordon. En koppling (5) tillhandahaller hat 
en elastisk vridning da ett drivmoment overfBrs i drivlinan. En forsta sensor (16) av- 
kanner positionen (P,) hos en fbrsta komponent (4) i drivlinan som at belagen fdie 
kopplingen (5) och en andra sensor (17) avkanner positionen (P 2 ) hos en andra kom- 
ponent (8) i drivlinan (6-1 1) som ar belagen efter kopplingen (5). En styrenhet (12) 
lagrar atminstone ett mMtvarde som ar relaterat till det inbfirdes vinkehi (Aref) meUan 
den forsta komponenten (4) och den andra komponentens (8) da en voxel laggs in i 
vaxelladan och initierar en motorstyrning si att namnda inbordes vinkel (Aref) mellan 
den fbrsta komponenten (4) och den andra komponenten (8) iter upprattas innan 
namnda vaxel laggs nr. 



(Fig. 1) 




Fig 2 



BEST AVAiu^fe COPY 



2/2 



T(nm) 



2000 ■■ 




Fig 3 



Mata 
positionerna Pi 
och P 2 



llaggning av vaxel -> 
bestamma P 1ref> Paref 



Berakna och lagra 
referensvinkeln Aref 



\ 



20 



•18 



21 



Under drift med ilagd 
vaxel -> berakna 
aktuell vinke! A 



I 



22 



Berakna 
vridvinkeln D 



Bestamma 
drivmomentet 
T 



,23 



Urlaggning av vaxel 



24 



Urlaggning av vaxel 
initieras-» berakna 
aktuell vinkel A 



-27 



T 



Berakna 
vridvinkeln D 



T 



.25 



Motorstyrning 
D-> 0 



Fig 4 



